EEE 313 - SISTEM KAWALAN I MAC-APR 1991. by PPKEE, Pusat Pengajian Kejuruteraan Elektrik & Elektronik
UNWERSITI SAINS MAIAYSTA
Peperlksaan Sorr""t., Kedua
Srdang r99o/9r
Mac/Apr[ r99l
EEE 313 - Slstem Ihwalan I
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ARAHAN KEPADA CAI,ON:
Stla pastlkan bahawa kertas peperlksaan lnl mengandungl 4 muka surat
beserta Lamptran ( I muka surat)bercetak dan EMPAT (41 soalan sebelum anda
memulakan peperlksaan lnl.
Jawab EMPAT (41 soalan.
Agthan markah bagt setlap soalan dlbertkan dl sut sebelah kanan sebagal
peratusan dartpada markah keseluruhan yang dtperuntukkan bagt soalan
berkenaan.
Jawab kesemua soalan dalam Bahasa Malaysla.
31X)' ,1
...2/_
IEEE 3131
(a) untuk slstem kawalan dt bawah, tentukan sensttMtt sistem
berbanding dengan K, iaitu S[ .
Y(s)
(4@/ol
(b) Untuk slstem kawalan dt bawah, lukts gambaralah slmulasl yang
lengkap.
*<,rfff't,t
(6Oe6)
(a) Dl bawah talah fun$st plndah untuk suatu ststem kawalan.
Tullskan persamaan pembolehubah keadaan dl dalam bentuk
Pembolehubah fasa (phase vartable).
Y(s) 6(s3 - 2s+3)
-:=R(s) s3 + 9s2 + 23s + 15
14@/ol
(b) Pertlmbangkan suatu slstem kawalan yang dlperthalkan oleh
persamaan keadaan
r-li= l2 -1 I'L4 -5J
Gunakan teorem kembangan Sylvester untuk menentukan matrlks
althan keadaan (state transltlon matrlx) untuk slstem berlkut.
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3. Satu ststem kawalan suapbaltk unltl mempunyal fungsl ptndah
hadapan sepertt bertkut,
G(s) = 2s2+5s+9
(a) Tentukan B, con dan Ts untuk slstein gelung tertutup.
(2U )
(b) Adalah dtkehendakl ralat keadaan mantap bersamaan 506 dan
Ts = O.5 saat. Anda dlkehendakt merekabentuk pengawal P.D. yang
dtperlukan.
(6o0/o)
(c) Tentukan I dan ol untuk slstem yang telah dt pampaskan.
12Oo/ol
4. Suatu slstem kawalan suapbaltk unltl mempunyal fungsl pIedah hadapan
sepertt berlkut.
C(s) = , K, =(s+1)(s+3)(s+7)
dan londar punca (root locus) bagl slstem lnl untuk K berubah darl O ke -
adalah dtlakarkan dalam lamptran yang dlbed.
ststem lnt dtkehendakl mempunyal E = o'42 dengan kutub-kutub
kompleks domtnan gelang tertutup.
(a) Cart dan tunJukkan dt atas geraf kedudukan kutub-kutub kompleks
domtnan gelung tertutuP.
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(b) Carl nilar pemalar K
(loe6)
(c) Tentukan pemalar ralat langkah stattk' Kp.
(2U/61
(d) Rekabentuk satu pemampas kaskad yang! boleh dtgunakan untuk
menalkkan nllat Kp kepada 4o, tanpa memberl kesan kepada
clrt-clrl translen. Btarkan untung pemampas bersamaan satu, laltu
It= I'
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